Anexos

ANEXOS IV.

Resultados experimentales.

A continuacion se muestran algunos ejemplos de los resultados gréaficos

obtenidos durante los ensayos experimentales con la valvula divisora/integradora de

caudal. Los ejemplos mostrados corresponden a los ensayos de cuando la valvula

trabaja en ambos modos (divisora/integradora) de forma continua. El programa de

ensayos se muestra en la tabla IV-1. Si el lector desea mas informacién favor

escribir a la siguiente direccién rivera@mf.upc.es .

Total de carga aplicada Pcruro Vconsigna Vconsignha
A los actuadores (bar) Divisor Integrador
(N) (voltios) (voltios)

30 5.00 0.00
Actuador 1 =0 50 5.00 0.00
Actuador2=0 70 5.00 0.00
90 5.00 0.00
30 5.00 0.00
Actuador 1 = 00 >0 >.00 0.00
Actuador 2 = 560 70 >0 0.00
70* 5.00 0.00
90 5.00 0.00
30 5.00 0.00
Actuador 1 = 560 50 5.00 0.00
Actuador 2 = 00 70 5.00 0.00
90 5.00 0.00
30 5.00 0.00
Actuador 1 = 560 50 5.00 0.00
Actuador 2 = 560 70 5.00 0.00
90 5.00 0.00

Tabla IV-1. Resumen de los ensayos.
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e P] (Ent divisor)
e P4 (ret_cil2-B)

12 16 20 24 28 32 36
Tiempo [s]

P2 (sal_div-cil2) === P3 (sal_div-cill)

—P5 (ret_cil1-B)

0.0
-0.5

0.60 0.050
0.045
0.040
0.50 0.035
0.030
0.025
T 0.40 0.020
= 0.015
S 0.010
2030 !
2 = 0.005
Y £ 0.000
=
0.20 S -0.005
g -0.010
a -0.015
0.10 -0.020
-0.025
0.00 y : : : : : . - - :g-ggg
4 8 12 16 20 24 28 32 36 0,040
Tiempo [s] -0.045
-0.050 T T : : : : : :
=== X1 (Pos actuadorl) X2 (Pos actuador2) 8 12 16 20 24 28 32 36
Tiempo [s]
Grafico de Presiones en tiempo real [bar] Gréfico del caudal entregado a cada uno de los actuadores [l/min]
95 7.0
90
85 6.5
80 6.0
75
70 5.5
65 5.0
— 60
% 55 = 45
2 50 £ 40
c
S 45 = 35
g 40 =
g 35 - 30
30 3 25
25 & 2
20 2.0
15 15
10
5 1.0
0 ’ 05
-5 1 T T

8 12 16 20 24 28 32 36

Tiempo [s]

= Q1 (cil1) [Imin] ===Q2 (cil2) [Iimin]

Figura IV-1. Cilindrol = 0 N, Cilindro2 =0 N, P = 30 bar
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Carcasa 0 : [P = 50 bar]
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Figura IV-2.. Cilindrol = 0 N, Cilindro2 =0 N, P = 50 bar.
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Carcasa 0 : [P =70 bar]
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Figura IV-3. Cilindrol = 0 kg, Cilindro2 = 0 kg, P = 70 bar.
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Figura IV-4. Cilindrol =0 N, Cilindro2 =0 N, P = 90 bar.
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Figura 1V-5. Cilindrol = 0 N, Cilindro2 = 56 N, P = 30 bar.
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Figura IV-6. Cilindrol = O N, Cilindro2 = 560 N, P = 50 bar.
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Carcasa 0 : [P = 70 bar]
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Figura IV-7. Cilindrol = O N, Cilindro2 = 560 N, P 70 bar.

256



Anexos

Carcasa 0 : [P = 90 bar]

ke

Laboratori de Sistemes
Universista Pc

Error de posicion en tiempo real

Tiempo [s]
P2 (sal_div-cil2) ===P3 (sal_div-cill)
—P5 (ret_cill-B)

== Pp1 (Ent divisor)
==P4 (ret_cil2-B)

0.60 0.050
0.045 A1
0.040 1
0.50 1 0.035 1
0.030 A1
0.025 A1
=040 1 0.020 1
E 0.015 1
c
Zg 0.30 4 0.010 A1
e — 0.005 1
£ £ 0,000 1
0.20 1 ,g -0.005 1
‘% -0.010 1
o
10 | T -0.015 1
0.10 -0.020 A
-0.025 1
0.00 . . . . . + . . . -g-ggg ]
0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 -0.040 4
Tiempo [s] -0.045 1
-0.050 T T T T T T T T
= X1 (Pos actuadorl) =====X2 (Pos actuador2) 0 8 12 16 20 24 28 32 36
Tiempo [s]
Gréfico de Presiones en tiempo real [bar] Gréfico del caudal entregado a cada uno de los actuadores [I/min]
95 7.0
90 1
85 1 6.5 4
80 1 6.0 1
75 1
70 pomvatytm 5.5 1
65 1 5.0 1
— 60 1
& 55 - = 4.5
Ko} —_
=50 g 40
0 45 = 35
2 40 g
a 35 1 B 3.0 1
30 7 8 251
25 8 2
20 2.0 4
15 1.5 1
10
5 1.0 1
0 0.5 1
-5 T T T T T T T T T 0.0 4
0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 _0'5

8 12 16 20 24 28 32 36
Tiempo [s]

— Q1 (cil1) [I/min] Q2 (cil2) [iimin]

Figura IV-8. Cilindrol = O N, Cilindro2 = 560 N, P = 90 bar.
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Figura IV-9. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 =0 N, P = 30 bar.
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Figura 1V-10. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 = O N, P = 50 bar.
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Figura IV-11. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 =0 N, P = 70 bar.
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Figura IV-12. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 =0 N, P = 90 bar.
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Figura IV-13. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 = 560 N, P = 30 bar.
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Figura IV-14. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 = 560 N, P = 50 bar
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Anexos

Carcasa 0 : [P = 70 bar]
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Figura IV-15. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 = 560 N, P = 70 bar
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Anexos K8) @

Laboratori de Sistemes
Univer o

_ _ Error de posicion en tiempo real
Carcasa 0 : [P = 90 bar]
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Figura IV-16. Cilindrol = 560 N, Cilindro2 = 560 N, P = 90 bar
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